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ABSTRACT 
 
This research creates a PID (Proportional, Integral, Derivative) controlling system. It includes 
linier position of DC motor with microcontroller. The methodology in this research is experiment through 
hardware and software designing. The expected result is in each set point (expected point) acquires 
optimal Kp, Ki, and Kd mark to reach a good report system. The good report system means to have small 
point of error or close to the expected set point and a quick response time. To 15 cm set point with mark 
Kp = 850, Ki = 7, Kd = 8000 errors as -0,1 in 0.33s response time. For 40 cm set point in with mark Kp 
= 2000, Ki = 80, Kd = 8000, acquires errors as -0,6 in 1.21s response time. For 75 cm set point, the 
mark is Kp = 12000, Ki = 100, Kd = 30000, acquires errors 0.2 in 1,94s response time. 
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ABSTRAK 
 
Pada penelitian ini dibuat sistem pengaturan PID (Proportional, Integral, Derivative) posisi 
linier motor DC dengan mikrokontroller. Metode penelitian yang digunakan dari penelitian ini, ialah 
menggunakan eksprimen dengan melakukan perancangan hardware maupun software. Hasil penelitian 
yang dicapai, ialah untuk setiap masing - masing set point (posisi yang diinginkan) didapat nilai Kp, Ki, 
dan Kd optimal untuk mencapai respon sistem yang baik. Respon sistem yang baik berarti mempunyai 
error yang kecil atau mendekati nilai set point yang diinginkan dan waktu respon yang cepat. Untuk set 
point 15 cm dengan nilai Kp = 850 , Ki = 7 , Kd = 8000 error sebesar -0.1 dengan waktu respon 0.33s. 
Untuk set point 40 cm dengan nilai Kp = 2000, Ki = 80, Kd = 8000, didapat error sebesar -0.6 dengan 
waktu respon 1.21s. Untuk set point 75 cm yaitu nilai Kp = 12000, Ki = 100, Kd =30000 didapat error 
sebesar 0.2 dengan waktu respon 1.94s. 
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error, waktu respon. 
 
